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Seiring ketulusan hati mengucap syukur kepada Allah SWT yang telah 
memberikan rahmat dan hidayahNya serta sholawat atas Nabi Muhammad SAW, 
skripsi ini saya persembahkan untuk; 
 
 Ayahanda yang telah berada disisi-Nya dan Ibunda tercinta 
yang selalu aku rindukan, tidak pernah letih memanjatkan do’a. 
 Kakak-kakakku “Mas Aziz” dan ”Mas Aik” yang kusayangi. 
 Almamaterku.  
 Bangsa Indonesia. 




“Allah tidak membebani seseorang melainkan sesuai dengan kesanggupannya, ia mendapat 
pahala (dari kebajikan) yang diusahakan dan ia mendapat siksa (dari kejahatan) yang 
dikerjakannya”. 
(QS Al-Baqarah :286) 
 
“Sesungguhnya setelah kesulitan itu ada kemudahan maka apabila kamu telah selesai dari 
sesuatu urusan maka kerjakanlah dengan sungguh – sungguh urusan yang lain. Dan 
hanya kepada Tuhanmu kamu berharap”. 
(QS Alam Nasyrah (94) : 6- 8) 
 
Hai sekalian jin dan manusia, Jika kamu sanggup menembus 
 (melintasi) penjuru langit dan bumi, maka lintasilah, kamu tidak dapat menembusnya 
melainkan dengan kekuatan (ilmu pengetahuan). 
(QS Ar-Rahman : 33) 
 
Barang siapa yang menghendaki dunia, maka raihlah dengan ilmu. Dan barang siapa 
menghendaki ahirat, maka raihlah dengan ilmu. Dan barang siapa menghendaki 
keduanya, maka raihlah dengan ilmu. 
(Al-Hadits) 
 
Sesungguhnya berangkatmu di pagi hari, lalu engkau mempelajari satu ayat dari kitab 
allah adalah lebih baik bagimu daripada engkauengkau mengerjakan sholat (sunah) 
seratus rakaat, dan sesungguhnyaberangkatmu di pagi hari, lalu engakau mempelajari satu 
bab ilmu apakah diamalkan atau tidak, adalah lebih baik bagimu dari pada mengerjakan 
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Percobaan Viscositas Stokes memerlukan konsentrasi tinggi untuk 
melakukannya karena harus berkonsentrasi pada dua alat yaitu bola yang yang 
dijatuhkan dan alat ukur waktu (stopwatch) yang dibawanya, sehingga sangat 
mungkin terjadi ketidaktelitian. Sistem ini diaplikasikan pada roboviscometer 
sebagai solusi untuk memudahkan dalam melakukan percobaan viscositas Stokes. 
Sistem ini berbasis pada satu microcontroller AT89S52 namun mempunyai 
dua bagian yang terpisah. Bagian pertama adalah bagian yang berfungsi untuk 
menggerakan robot, terdiri atas sistem mekanis, actuator berupa motor DC dan 
keypad. Bagian kedua adalah bagian yang berfungsi untuk pengukuran waktu, 
terdiri atas actuator yang berupa magnet solenoid, sensor, dan conter display. 
Roboviscometer dilengkapi dengan dua sensor. Sensor pertama memberikan input 
perintah pada sistem kontrol untuk menjalankan counter dan sensor kedua 
memberikan input perintah pada sistem kontrol untuk menghentikan counter. 
Proses ini dapat menggantikan manusia untuk menekan tombol start/stop pada 
stopwacth pada saat bola di atas permukaan oli sampai pada dasar tabung. 
 Diperoleh data unjuk kerja sistem kontrol berbasis microcontroller 
tersebut adalah Efisiensi tegangan rata-rata untuk sistem kontrol pergerakkan 
robot = 97,6 %. Sedangkan efisiensi waktu rata-rata untuk pengukuran =99.4 %. 
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